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審 査 の 要 旨 
【批評】 
 本論文は，これまで革新的な進歩が限定的であった車椅子に対し，自身の意思により自由に立位・
座位姿勢を変換する受動型外骨格を有し，立位での移動を可能にする新たなパーソナルモビリティと
しての進歩を提供することで，利用者の社会参加を支援するための新しい解決方法を提示するもので
ある．生体力学およびロボット工学の知見に基づき，人が自然に行う起立着座動作の姿勢変換におい
て，動作方向による下肢関節への負荷モーメントの非対称性に着目し，受動機構を用いた姿勢変換支
援が実現可能であることを示している．ここでは理論的な考察に加え，実証機器を製作することで基
本性能を明らかにするとともに，姿勢遷移動作中の使用者負担の軽減，装着・脱着の負荷軽減，姿勢
遷移動作所要時間の短縮といった利用者の視点からの改良を行い，健常者ならびに脊髄損傷者との実
証研究を通じ，提案手法の有用性を明らかにしており，顕著な研究成果であるといえる．  
 本研究は，工学分野において，日常生活の劇的な変化をもたらす新たな工学的機器の実現という独
創的な工学的意義に加え，人の自発的な姿勢変換動作に関する関する新たな知見をもたらす学術的意
義が認められる．また，移動という基本的な人の活動に困難を抱える人々の支援という社会的意義を
有し，サイバニクス分野における技術の新しい応用の可能性を拓くものとして高く評価できる． 
 これらの成果は，工学のみならず，ロボット工学及びサイバニクス分野の発展に資すること大であ
る．よって，本論文は博士(工学)の学位論文として相応しいものであると認める． 
【最終試験の結果】 
平成３１年２月４日，システム情報工学研究科において，学位論文審査委員の全員出席のもと，著
者に論文について説明を求め，関連事項につき質疑応答を行った．その結果，学位論文審査委員全員
によって，合格と判定された． 
【結論】 
上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき，著者は博士（工学）の学位を受けるに十分
な資格を有するものと認める． 
